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Сучасний автоматизований електропривід – основа  роботи багатьох ме-
ханізмів. Вимоги до динаміки електроприводу досить жорсткі. Електропривід 
повинен забезпечити стійкість керування, точність і ряд якісних показників ро-
боти механізмів. Щоб задовільними ці вимоги використовують досить складні 
алгоритми керування. Аналізу систем керування виконують за допомогою ди-
ференційні рівняння динаміки. Потреба забезпечення високої якості і точності 
роботи механізмів потребує детального аналізу рівнянь динаміки, що є досить 
складною задачею навіть з точки зору математики. Засоби обчислювальної тех-
ніки, такі, як програмні пакети Matlab, Scilab ПК МВТУ дозволяють детально 
вивчити характеристики електроприводу та вибрати оптимальні значення пара-
метрів і забезпечити потрібну якість роботи.  
Виконано дослідження роботи електроприводу двигуна постійного 
струму. Основними вимогами до електроприводу були: забезпечення великої 
точності керування при статичних навантаженнях в границях 1% відхилення,  
задана швидкодія і допустимі вимоги до перехідного процесу, а саме – відсут-
ність перерегулювання. Для аналізу використовували  програмний пакет  Mat-
lab з додатковим пакетом  моделювання Simulink. На основі пакету моделюван-
ня була розроблена імітаційна модель автоматизованого електроприводу і ви-
конано моделювання режимів пуску та перехідних режимів роботи електропри-
воду під час зміни навантаження. Імітаційне моделювання дозволило показати, 
що для забезпечення поставлених вимог можна використати ПІ регулятор і до-
зволило вибрати параметри електроприводу близькі до оптимальних.  
Складність поведінки автоматизованого електроприводу, навіть з досить 
простим регулятором, не дозволяє обмежитись моделюванням. Аналіз роботи 
електроприводу потребує більш детального вивчення процесів регулювання 
при різних  значеннях параметрів регулятора. Властивості систем керування, як 
відомо [1-3] повністю визначаються розміщенням коренів передаточної функції 
системи керування у комплексній площині. Траєкторія переміщення коренів 
передатної функції є кореневим годографом. Метод кореневого годографа ши-
роко використовується під час проектування систем керування [4-5]. Для роз-
глядуваного електроприводу, з використанням створеної імітаційної моделі, 
був побудований  кореневий годограф по коефіцієнту підсилення пропорційної 
ланки ПІ регулятора. Аналіз показав, що годограф має 4 вітки, які відгалужу-
ються від дійсної осі в комплексній площині. Поряд з цим при певних значен-
нях коефіцієнта підсилення кореневий годограф проходить по від’ємній частині 
дійсної осі і усі корені є дійсними. Це дозволило зрозуміти характер процесів, 
які відбуваються у електроприводі  при зміні його параметрів, і вибрати діапа-
зон значень параметрів системи керування, при яких робота електроприводу 
задовольняє усім вимогам. Показана ефективність використання методу коре-
невого для аналізу складного електроприводу. 
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